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ABSTRAK 

Negara Indonesia merupakan 5 besar penghasil kelapa di dunia, namun se pertiganya 

kebun kelapa di indonesia dalam kondisi sudah berumur dan tidak subur dikaenakan keterbatasan 

SDM pada saat musim yang baik untuk proses pemanenan. Tujuan dari penelitian ini adalah 

perancangan alat pemotong tangkai kelapa. Alat ini menggunakan program PLC sebagai kontrol 

utama dengan menggunakan dinamo power window sebagai penggerak roda yang sudah disetting 

sedemikian rupa dan dilengkapi dengan sebuah gigi dan penjepit pohon. Dengan menggunakan robot 

pemanen yang dirancang untuk mempermudah SDM pada saat proses pemanenan berlangsung dan 

dapat membuat kerja menjadi lebih produktif dan cepat tanpa mengambil resiko saat proses panen 

kelapa. Metode dalam penelitian ini yang digunakan adalah penelitian kualitatif. Penelitian yang 

dilakukan sebuah eksperiment, dengan menguji tahapan tahapan control (input) untuk menganalisa 

keluaran yang dihasilkan. 

Kata kunci: Tata cara panen buah kelapa, PLC (Program logic Controller), Relay, Motor Dc, Accu 

1. PENDAHULUAN 

Berjalannya waktu dengan persaingan 

semakin ketat dan kemajuan teknologi dan 

informasi manfaatnya sangat besar di 

kehidupan manusia saat ini. Berkembanya 

teknologi yang dengan pesat dirasakan 

diberbagai bidang usaha sangat dibutuhkan. 

Tanpa adanya teknologi, pelayanannya yang 

terpisahkan jarakadan waktuadapatadipastikan 

mengalamiakesulitan danamasalah dalamahal 

waktuadan biayaatransaksi. Dan supayaadapat 

membantuamasyarakat memperolehaperalatan 

yang praktis dan nyaman, halaini membawa 

perindustrian dapat mudah dalamamelakukan 

pekerjaan yang lebih aman,efektif, dan efisien. 

Prosesipemanenan kelapaisawit sangatierat 

kaitannyaadengan interaksiaantaraaSDM. alat 

panenayangadigunakan, danalingkunganakerja 

padaisaat prosesipanen. 

Keamananmdan keselamatanmpemanen 

seringmkali disepelekanmdan yangmlebih 

diutamakanihanyalah prosesipemanenanidapat 

berlangsungadengan cepat. Dalamipenelitian 

iniiyang akanidianalisa lebihilanjut yaituipada 

elemenaalat yangadigunakan alatapemotong 

tangkai kelapa dengan proses pemanjatan 

menggunakan control PLC dan  mesin yang 

sudah dirakit menyesuaikan bidang yang 

mengeksekusi di lapangan. 

2. TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 DefinisiiPLC 

Secaraamendasar PLCaadalahasuatu 

peralatanakontrol yangaidapataidiprogram 

untukaimengontrol prosesaiatauaaoperasi 

mesin. Kontrolaprogram dariaPLCaadalah 

menganalisaaasinyal inputaakemudian 

mengaturikeadaanioutput. 

Keadaanainput PLCadigunakanadan 

disimpanaadidalamaamemory.aaPeralatan 

inputadapat berupaasensor, pushabutton, 

relay,adll. dimanaaadapataamenghasilkan 

inputayang dapatamasuk keadalamaPLC. 

Peralatanioutput dapataberupa switchiyang 

menyalakanalampuaindikator, relayayang 

menggerakkanamotor atauaperalatanalain 

yangadapat digerakkanaoleh sinyalaoutput 

dariiPLC. 

Selainaitu PLCajugaaimenggunakan 

memorymyang dapatmdiprogrammuntuk 

menyimpanmminstruksi-instruksimmyang 

melaksanakanifungsi-fungsiikhususiseperti 

: logikaiiipewaktuan, sekuensialiiidan 

aritmetikaaayang dapatmimengendalikan 

suatuaimesin atauaproses melaluiaimodul-

moduliI/O baikianalog maupunidigital. 
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2.2 Prisip Kerja PLC 

PLCamerupakan peralatan elektronika 

yangaadibangun dariaamikroprosesoraauntuk 

memonitorikeadaan dariaperalatan inputiuntuk 

kemudianidi analisaisesuai denganikebutuhan 

pemogramauntuk mengontrolakeadaanaoutput. 

Sinyalmainput diberikanmakedalamaminput. 

Adai2 jenisiinputicard, yaitui: 

1. InputiAnalog 

2. InputiDigital 

Setiapiminput mempunyaiimalamatimtertentu 

sehinggaiuntuk mendeteksinyaimikroprosesor 

memanggiliberdasarkanialamatnya.iBanyaknya 

inputaiyang dapataidiproses tergantungaipada  

jenisaPLC-nya 

2.3 Baterai 

Baterai adalah perangkat yang dapat 

menyimpan energi yangaadapataadikonversi 

menjadiaaidaya sebagaiaaisumberaaitenaga 

penggerakikomponen-komponenilistrik,seperti 

: motor, rangkaianicontroliDC. 

Dalamihal ini baterai digunakan untuk 

pembangkit program PLC sehingga dapat 

memproses keluaran plc untuk menggerakan 

motor selama berjalannya proses pemotong 

tangkai kelapa. 

 

2.3 Motor DC 

MotoriDCi(arusisearah) adalahisuatu 

mesinayang berfungsiamenjadi tenagaagerak 

atauaiputaran dimanaatenaga gerakaitersebut 

berupaaaputaranaarotor. MotoraaDCaadisini 

digunakanisebagaiipenggerak kakiirobot naik 

turun dalam hal ini memerlukan torsi yang 

lumayan besar. 

MotormmDC memerlukanmmsuplai 

teganganasearah padaakumparan medanauntuk 

diubahamenjadi energiamekanik. 

 

Gambar 1. Motor DC 

Dalam hal ini dikarenakan penggunan motor 

power window mempunyai torsi yang lumayan 

besar. 

Tabel 1. Spesifikasi Motor 

Spesifikasi 

motor 

Power Window Motor 

Gear 

Tegangan 12V 

No load current 1,6A 

Rated Current 2.6A 

Torsi 3N.m (30kg.cm) 

No Load Speed 90rpm (80-100) 

3. METODE PENELITIAN 

Dalamibab iniiakan menjelaskanitentang 

perencanaanadan rangkaianasistem alatamulai 

dariaperencanaan, penghitunganiasecaraareal, 

daniperancanganisesuaiitargetiyangiditentukan. 

 

Gambar 2. Flow Chart Pelaksanaan Penelitian 

 



3.1 Spesifikasi Alat dan Mesin 

Alat yang telah diciptakan terdiri dari 

5 buah motor dc. 3 motor jalan sinkron 

untuk naik dan turun, 1 motor untuk 

penggerak lengan robot, dan 1 motor 

untuk penggerak gergaji circle untuk 

pemotong kelapa. 

 
Gambar 3. Alat Panjat Pohon Kelapa 

Berikut adalah spesifikasi alat. 

Nama Alat/Mesin: Alat Panjat Pohon 

Kelapa 

1. Fungsi Kegunaan: Mempermudah 

proses  pemotongan tangkai kelapa. 

2. Kegunaan lain: Dapat digunakan juga 

untuk memanjat pohon buah pinang 

(untuk di Luar Jawa), memanjat pilar 

bangunan, memanjat tiang listrik. 

 

3.2 Simulasi Perancangan 

Penjelasanikeseluruhanialatidariihasil 

rancanganaarangkaian akanaadijelaskan 

secaraakeseluruhan padaabagian iniadan 

dapatadilihat portayang digunakanaalat 

secaraakeseluruhan. Adapunaperancangan 

alatisecara keseluruhanisebagaiiberikut. 

 

 
Gambar 4. Single line Diagram 

 

Gambar 5. Program Leader PLC Omron CPIL 

merupakanmrancangan simulasimrobotmyang 

dimanamrobot terdirimdari PLCmsebagai 

controlleritempat akanidisimpan programiyang 

mengaturialur kerjaialat, mengambilidaya dari 

powermmsupply sebesarmm24Vmmdan 

menyebarkannyamake komponenmayang 

terhubungmadengannya. Komponenmayang 

terdapatidi gambaritersebutiterdiri dariiheader 

untuk menghubungkan remot kontrol ke PLC. 

Remot kontrol ini terdiri dari 6 tombol yaitu 

Up, Down, Left, Righ, Cut, dan Stop.iData 

yangiada padairemot kontrolimasuk keiPLC. 

Selanjutnya, dihubungkan dengan 3 motor 

yang jalannya secara sinkron sebagai 

penggerak naik maupun turun menggunakan 

relay dari keuaran PLC, dan menggerakkan 

lengan maupun menggerakan pisau pemotong. 

4. HASIL DAN PEMBAHASAN 

4.1 Perancangan Hasil Mekanik Pemanjat 

Pohon Kelapa  

Berikut dihasilkan dari perancangan 

berupa robot pemotong tangkai kelapa. 

 
Gambar 5. Alat Panjat Pohon Kelapa 



 

4.2 Test Commissioning dan Pengambilan 

Data 

Pengujianmmaconnectingammkontrol 

dilakukanvuntuk melihatvresponvpembacaan 

yangvdiberikan olehvtombol buttonvdalam 

mendeteksiviapakah sudahviterhubung atau 

tidak. Pengujianiconnecting dilakukanidengan 

menghubungkanidaya 24Vike robotvsehingga 

akanvvterhubung secaravvotomatis.vaUntuk 

mengetahuivpembacaan telahiterhubungidapat 

dilihatitabeliberikut: 

Tabel 2. Function Test PLC dan Panel 

 

 

4.3 Pengujian Prototype Robot Secara 

Keseluruhan 

Pengujianvasistem kontrolvprototype 

robotvipanen buahvikelapa dilakukanviuntuk 

melihatiproses keseluruhanidari sistemikontrol 

robotadalam mengatur arahapergerakanapada 

robotasehinga robotadapat menjalankaniproses 

yangadiinginkan. 

 

Gambar 6. Proses Pengujian Alat 

Dalamaimelakukan pengujianaiproses 

pemanjatanaidan penurunanaipadaaiprototype 

pohon, dibutuhkanaauntukaamemperhatikan 

sambunganirangka alatitelah terpasangidengan 

amanaaisehingga dapataaibergerakaaidengan 

seimbangaasaat panjatanaaataupunaaturunan 

prototypeapohon. Alataiini jugaaidi lengkapi 

denganaiper. Penggunaanaiperaidimaksudkan 

agaradapat menyesuaikanaibesarnyaaibidang 

diameteripohon yangiakanidiproses. Selainiitu 

jugaimenggunaan 3ibuah rodaigear daniroda 

penjepitiyang berfungsiiagar semuaisisiirobot 

dapataaibergerak denganaaistabilaaisehingga 

pengontrolanatidak terhentiadi tenganhaproses 

memanjatidan menurunipada prototypeipohon 

kelapa. 

4.3.1 Pengujian Besar Diameter Prototype 

Pohon Kelapa 

Tabel 3. Hasil Pengujian Alat 

Diameter Roda Penjepit 

2” Tidak Rapat 

3” Sebagian Rapat 

4” Sebagian Rapat 

6” Rapat 

8” Rapat 

10” Tidak Rapat 

 

 

FUNCTION TEST PLC DAN 

PANEL 

     
No DESCRIPTION EQUIPMENT 

TEST 
KET. 

YA TIDAK 

1 PLC OMRON CP1L Ok - Normal 

2 Compile Program Ok - Normal 

3 Test imput output PLC Ok - Normal 

4 Test Continity Ok - Normal 

5 Manual Test PLC Ok - Normal 

6 Program Test PLC Ok - Normal 

7 Test Operasional System Ok - Normal 

8 Test Safty Program Ok - Normal 

9 Test Motor Actuator Ok - Normal 

10 Test Wiring Panel Ok - Normal 

11 Test Coil Relay Ok - Normal 

12 Test Auxalary kontak relay Ok - Normal 

13 

Marking kabel kontrol dan 

power Ok - Normal 

14 Test Power Supplay 24VDC Ok - Normal 

15 Test Comisonning Alat Ok - Normal 

 

 

Database  

 

Input Name Output Name Fungsi Sistem 

0.00 
Pb on 1 Naik 

(motor 1 - 3) 
100.00 

Motor up 1 - 
3 Dc 

Motor Up 

Interlock 0.01 
Pb on 1 Turun 

(motor 1 -3) 
100.01 

Motor down 
1-3 Dc 

Motor Down 

0.02 
Pb off (motor 

1-3) 
- 

Motor up / 
Motor down 

Cut off motor 
up dan down 

0.03 
Pb On ( 

Motor 4) 
100.02 

Motor ON 4 
DC  

Motor On 
Cutting 

Interlock 
0.04 

Pb Off (Motor 

4) 
- 

Motor OFF 4 
DC 

Motor Off 
Cutting 

0.05 
Pb On ( 

Motor 5) 
100.03 

Motor Left 
DC 

Motor 
Running Kiri 

Momentary 

0.06 
Pb On (Motor 

6) 
100.04 

Motor Right 
DC 

Motor 
Running 
Kanan 

Momentary 



 

4.3.2 Pengujian sistem secara keseluruhan 
Tabel 4. Hasil Evaluasi Pengujian 

Pengujian Alat  

Berhasil 

Melakukan 

Fungsi 

Koneksi robot panen buah 

kelapa muda dengan remot 

kontrol 

Ya 

Pengendalian robot panen 

buah kelapa muda 
Ya 

Proses pemotongan objek Ya 

5. KESIMPULAN 

Berdasarkanmihasil penelitianmiyangmitelah 

dilakukanididapat kesimpulaniyaituiberikut :  

1. Prototypeisistem panenibuah kelapaimuda 

telahiberhasil dirancangidan dibuatidengan 

menggunakanicontrol PLCidenganisistem 

penggerakiberupa rodaiyang menggunakan 

motoraapower windowiadanaadilengkapi 

denganipemotong, rodaigigi penjepitidan 

kontrolabutton sebagaiasistemapengontrol. 

Secaraaikeseluruhanaimenunjukkanabahwa 

saataapercobaan, sistemaadapataaberjalan 

denganibaik. 

2. Saat pengujian menunjukkan bahwa 

connectingiterbaca denganibaik danialamat 

padaiplc berjalanidengan benarirangkaian 

rodaipenjepit terpasangidengan baikipada 

pohonaadapat menyesuaikanaaukurannya 

denganiprototype pohonikelapa. Pengujian 

rodaipenggerak menunjukkanibahwa roda 

bergerakike atasidengan menekaniangka 

tomboliup danabergerak kebawahadengan 

menekanitombol downicontrolibutton. 

3. Pengujianaipisau pemotongaimenunjukkan 

bahwaaadengan menekanaatombolaapada 

kontrolicutting makaipisau pemotongiakan 

terputaridan memotongibenda yangiadaidi 

atasnya. 

5.2 Saran 

Perancanganmpemotong buahiikelapa 

jauhiadari kataiisempurna. Untukiimembuat 

sebuahmsistem yangmbaik perlumdilakukan 

pengembanganadari manfaatamaupun dariasisi 

kinerjaaaasistem. Berikutaaasaran untuk 

pengembanganaayang mungkinaakekurangan 

ataupunimasukan dariialat ituisendiri :  

1. Penelitianiiselanjutnya diharapkaniidapat 

menggunakaniimotor DCiidengan torsiiiyang 

lebihiibesar sehinggahiidapat bergerakiilebih 

cepatiasaat memanjatiaipohon daniaipisau 

pemotongadapat bekerjaalebih maksimalasaat 

memotong. 

2. Penelitian selanjutnya diharapkan dapat 

menggunakan lengan hidrolic untuk mencapai 

hasil yang sempurna, diharapkan alat dapat 

bekerja secara otomatis tanpa menggunakan 

tombol. 
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